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POSODOBITEV SISTEMA STREGE V MESNO PREDELOVALNI 
INDUSTRIJI 
 
Ključne besede: strega, manipulacija, pnevmatika, nadzor, komunikacija, modeliranje 
 
UDK: 621.867(043.2) 
 
 
POVZETEK 
Namen diplomske naloge je bila izvedba posodobitve odseka transportne proge. V ta namen 
smo izbrali ustrezno opremo in izvedli vse potrebne nastavitve opreme, zmodelirali nosilce, 
shematsko prikazali vse vezalne sheme in napisali računalniški program, ki bo s to opremo 
komuniciral. 
Transportna proga prevaža sklade manipulacijskih enot. Manipulacijske enote so s 
transportnimi etiketami opremljeni plastični zabojniki, v katerih je zapakirano meso in mesni 
izdelki. Posodobitev smo izvedli z zamenjavo ročnega krmiljenja obstoječe transportne proge 
s krmiljenjem s pomočjo računalniškega programa in perifernih naprav. Računalniški 
program, ki je izdelan v programskem jeziku C#, komunicira s perifernimi napravami s 
pomočjo I/O komunikacijske kartice. Za odčitavanje črtnih kod na transportnih etiketah smo 
uporabili čitalce črtnih kod. Z njimi zajemamo podatke manipulacijskih enot in preverjamo 
kakovost izpisa črtnih kod. V primeru nezadovoljive kakovosti izvedemo ponoven izpis etiket 
in preverimo stanje tiskalnika, ki jih je natisnil. Podatke o manipulacijski enoti izpisujemo na 
ekran, preverjamo pa tudi konsistentnost podatkov manipulacijskih enot v skladu. Za 
določitev števila manipulacijskih enot v skladu, ki je lahko največ šest, smo uporabili odsevne 
senzorje. Enaki senzorji so uporabljeni tudi za zaznavanje položaja sklada v postrojenju. V 
povezavi z računalniškim programom krmilijo senzorji tudi pnevmatske valje in pogon 
dodatnega transportnega traku v postrojenju, s tem pa premikajo sklade manipulacijskih enot 
na želene lokacije.  
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ABSTRACT 
The aim of the thesis was to carry out an upgrade of the section of the conveying path. For 
this purpose, we have selected the appropriate equipment. Made all the necessary settings of 
equipment, modeled carriers, schematically shown all wiring diagrams and write a computer 
program that will communicate with this equipment. 
Conveying line is transporting stacks  of handling units. Handling units are plastic 
containers equipped with transport labels. The content of handling units is meat and meat 
products. Upgrade was accomplished by replacing the manual control of the existing 
conveyor line with control by a computer program and peripheral devices. A computer 
program that is made in the C# programming language communicate with peripheral devices 
via the I / O communication card. To read bar codes on transport labels barcode readers 
were used.  With them handling units data is extracted and quality of printed barcodes is 
checked. In case of unsatisfied quality re-print of labels is carried out and condition of printer 
that printed them is checked. Information about handling units is displayed on the screen, and 
also handling unit’s data consistency in stack is checked. To determine the number of  
handling units in stack, which can be a maximum of six proximity reflective sensors were 
used. The same sensors are also used to detect the position of the handling units stack in 
conveying path. In conjunction with the computer program sensors are also controlling the 
pneumatic cylinders and operate the additional conveyor belt in the conveying path and 
thereby move stacks of handling units to the desired location. 
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UPORABLJENE KRATICE 
 
C# – programski jezik 
SAP – systems applications and products – informacijski sistem 
Catia V5R21 – programski paket za modeliranje 
Part design – dokument v Catii, v katerem se modelirajo posamezni deli 
Sketch – orodje v Catii za risanje 2D oblik 
Assembly design – dokument v Catii, v katerem se posamezni deli povezujejo v celoto 
Constraint – v Catii uporabljen izraz za relacije in dimenzijsko odvisnost med posameznimi 
komponentami 
SDK – software development kit – skupek knjižnic za izdelavo programske opreme 
Newline – znak sestavljen iz ASCII znakov CR in LF 
CR – posebni znak cariage return s šestnajstiško vrednostjo 0D 
LF – posebni znak line feed s šestnajstiško vrednostjo 0A  
ASCII – american standard code for information interchange - ameriška standardna koda za 
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RS-232 –  komunikacijski protokol 
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PCI – peripheral component interconnect – komunikacijsko vodilo na osnovni plošči 
PCIe – peripheral component interconnect express – komunikacijsko vodilo na osnovni plošči 
VDC – enosmerna napetost 
VAC – izmenična napetost 
Abap – programski jezik informacijskega sistema SAP 
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protokola http s pošiljanje SOAP sporočil 
WSDL – web service description language - jezik za opis medmrežne storitve 
GUI – graphical user interface - grafični uporabniški vmesnik 
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1 UVOD 
1.1   Opis splošnega dela 
Namen je izdelati postrojenje, ki bi posodobilo trenutno ročno izvedbo manipuliranja 
manipulacijskih enot. Manipulacijske enote so v skladih, do višine največ 6 kosov, zloženi 
plastični zabojniki opremljeni z logistično etiketo. Logistična etiketa vsebuje podatke o 
vsebini posamezne manipulacijske enote, ki je seveda meso oziroma izdelek. Z dodatno 
namestitvijo pnevmatskega valja, dodatnega dela transportnega traku z lastnim pogonom, 
namestitvijo čitalcev črtne kode, senzorjev in dodatne valjčne proge, bomo trenutno 
funkcionalnost, ki zajema ročno usmerjanje manipulacijskih enot, nadgradili z izdelavo 
računalniškega programa, ki bo krmilil premikanje skladov manipulacijskih enot s pomočjo v 
postrojenje dodanih naprav. Krmiljenje bo potekalo s pomočjo I/O komunikacijske kartice 
nameščene v računalniku. Program bo izvajal še kontrolo enakosti vsebine manipulacijskih 
enot v skladu in preverjal kakovost izpisa črtnih kod na logističnih etiketah. Opozarjal bo na 
morebitne napake, posodabljal stanje zalog v skladišču in pošiljal sklade na prepakiranje ali v 
hladilno celico. Za potrebe montaže čitalcev črtne kode in senzorjev sta bila s programskim 
orodjem Catia modelirana ustrezna nosilca. Krmiljenje in pogon perifernih naprav sta 
izvedena s pomočjo shematskih prikazov vezav. 
1.2   Opredelitev diplomskega dela  
Diplomska naloga zajema področje strojništva, informatike, avtomatike, mehatronike in 
elektrotehnike. Za izvedbo naloge sem izbiral komponente, ki so uporabljene že v drugih 
procesih našega podjetja. Takšna izbira zagotavlja poznavanje opreme, manjše število 
potrebnih rezervnih delov in s tem zmanjševanje stroškov vzdrževanja. Pri izbiri opreme je 
bila odločilnega pomena tudi razpoložljivost opreme za testiranje pri podjetjih, s katerimi 
sodelujemo.  
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2 OPIS NALOGE 
2.1   Glavni cilji 
Osrednje vodilo diplomske naloge je posodobitev odseka transportnega traku. Trak je 
namenjen transportu skladov manipulacijskih enot. Manipulacijske enote so v sklad do višine 
največ 6 kosov zloženi plastični zabojniki, opremljeni s transportnimi etiketami. Trenutno 
poteka krmiljenje odseka proge ročno s pritiskom na ustrezne gumbe. Krmiljenje je potrebno 
zaradi določitve ustrezne poti skladov manipulacijskih enot po transportnem traku. Do 
odločitev operaterja o nadaljnji poti sklada trenutno prihaja izkustveno oziroma na pamet.  
Z diplomsko nalogo želimo ta del posodobiti. Ročno krmiljenje bo nadomestilo 
avtomatsko krmiljenje. V obravnavan odsek transportne proge bomo namestili dodatne 
naprave, kot so pnevmatski cilinder, dodatni del transportne proge z lastnim pogonom, 
reflektivne senzorje, valjčno progo, čitalce črtne kode in še veliko opreme, ki jo bomo 
obravnavali v nadaljevanju. Za namen branja stanja senzorjev in čitalcev črtne kode ter 
krmiljenje ostalih naprav smo izdelali računalniški program v programskem jeziku C#. 
Program bo s pomočjo čitalcev črtne kode pridobival podatke o manipulacijskih enotah. 
Njihovo vsebino bo zapisoval na ekran. Izvajal bo nadzor kakovosti izpisa transportnih etiket 
in javljal morebitne napake. Izvajal bo tudi kvantitativen prevzem blaga v skladišče. 
Izdelali smo tudi sheme vezav posameznih naprav. V orodju Catia pa so nastali tudi 3D 
modeli nosilcev za montažo čitalcev črtne kode in senzorjev. 
 
2.2   Opis delovanja postrojenja 
Za lažje razumevanje postrojenja, nam slika 2.1 prikazuje shematsko postavitev uporabljenih 
komponent. Po transportnem traku1 se pelje sklad manipulacijskih enot. To so plastični zaboji 
dimenzij 400x600x180 mm. Opremljeni so z ročno nalepljenimi transportnimi etiketami 
(slika 2.2), ki so jim bile dodeljene po tehtanju na tako imenovanih prevzemnih mestih.  
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 Slika 2.1 Shematska ponazoritev postrojenja 
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Transportne etikete vsebujejo vse potrebne podatke o posamezni manipulacijski enoti. 
Vsebujejo torej podatke o artiklu, šarži, masi, datumu uporabnosti, ceni, deklaraciji, 
proizvajalcu in črtni kodi. Črtna koda, ki jo bomo odčitavali, vsebuje unikatno številko 
manipulacijske enote. Etiketa vsebuje tudi druge črtne kode, ki pa so namenjene prodaji in 
prevzemu blaga v skladišča kupcev. Pod unikatno številko so v računalniški bazi podatkov 
shranjeni vsi podatki o manipulacijski enoti. Pred prihodom sklada manipulacijskih enot do 
fizične ovire na traku1 se le-ta zaustavi s pomočjo senzorja, ki je del še obstoječega 
postrojenja in v računalniškem programu ne bo obravnavan. Trenuten namen tega senzorja je, 
da zaustavlja trak1 in čaka na nadaljnji odziv operaterja. Operater s pritiskom na določen 
gumb pošlje sklad na prepakiranje ali v hladilno celico. Odziv operaterja bomo nadomestili z 
glavnim ciljem naloge, torej računalniškim programom. Po zaustavitvi sklada manipulacijskih 
enot bodo čitalci črtne kode prebrali vrednosti črtnih kod, senzorji od ena do šest bodo 
določili število manipulacijskih enot v prispelem skladu. S podatki, prebranimi iz črtnih kod, 
bo program poiskal ustrezne podatke v bazi podatkov ter jih zapisal na ekran za primer 
obveščanja operaterja. Preveril bo enakost materiala v skladu manipulacijskih enot in v 
primeru ustreznosti določil njihovo nadaljnjo pot. Nadaljnja pot je v hladilno celico oziroma 
na trak4, na prepakiranje v kartonsko embalažo. Proces prepakiranja se izvaja zaradi 
veterinarsko sanitarnega reda, ki prepoveduje prisotnost kartonske embalaže v razrezu in 
pakirnici mesa. Število odčitanih črtnih kod manipulacijskih enot mora biti enako številu 
prispelih manipulacijskih enot v skladu. Sklad mora vsebovati samo eno vrsto materiala. V 
Slika 2.2 Transportna etiketa  
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nasprotnem primeru se bo proces zaustavil. Aktiviral se bo piskač in pojavi se obvestilo na 
ekranu. Potreben bo poseg operaterja.  
V primeru, ko bo število odčitkov enako številu prispelih manipulacijskih enot, bo valj1 
potisnil zaboje na trak z lastnim pogonom (trak2) in se vrnil v prvotni položaj. To se bo 
seveda zgodilo, ko pred senzorjem7 ne bo ničesar. Oblika in dimenzije potisnega mehanizma, 
ki je pritrjen na pnevmatski valj1, omogoča tudi pridržanje naslednjega prihajajočega sklada 
po traku1 v primeru prepočasnega vračanja valja1. Trakovi so iz materialov, ki omogočajo 
drsenje skoraj brez trenja. Odporni so proti obrabi. Ob približanju sklada manipulacijskih enot 
senzorju7 bo senzor vklopil motor z reduktorjem traku2. Sklad se bo premaknil na neprestano 
delujoči trak3. Neprestano delujoči je zaradi svoje dolžine in je na njem vedno kakšen sklad, 
ki se pelje v hladilno celico oziroma na prepakiranje. Vklop valja2, ki razporeja 
manipulacijske enote na prepakiranje, bo sprožila kombinacija podatka o prisotnosti sklada 
pred senzorjem8 in lastnost materiala, ki pravi, da material je za prepakiranje. Povratni gib 
valja2 bo sprožil senzor9. Seveda odvisen od predhodnega giba valja. V primeru, ko valj2 ne 
bo sprožen, bo sklad nadaljeval pot v hladilno celico, kjer bo razporejen v mikrolokacije, kar 
pa ni več tema diplomske naloge.  
2.3  Opis poteka strojnega dela 
Za izvedbo postrojenja, ki ga shematsko prikazuje slika 2.2, smo morali določiti in izbrati 
veliko opreme. Izbor opreme je nastal v povezavi z možnostmi nabave, izposoje in pa 
posedovanja opreme. Da smo sploh lahko pristopili k izboru opreme, je bilo treba preučiti 
obstoječe postrojenje in možnost nadgradnje v novega. Ob številnih neuspelih poizkusih 
skeniranja črtnih kod z optičnim čitalnikom postavljenim pod kotom glede na smer tekočega 
traku, smo prišli do odločitve, da se trak zamakne. Na koncu zamaknjenega traku smo pritrdili 
nosilca za pritrditev šestih čitalcev črtne kode in šestih senzorjev za določitev števila prispelih 
zabojev v skladu. Nosilca sta enostavne izvedbe, sestavljena pa sta iz delov enostavnih oblik 
zaradi enostavne izdelave in sestave nosilca. Nosilca sta bila modelirana s programskim 
paketom Catia V5R21. Vse dele nosilcev optičnih čitalnikov in senzorjev smo izrisali v 
ločenih dokumentih (Angl. Part design). Risanje posameznega dela se začne vedno z izbiro 
ene od treh ravnin v koordinatnem sistemu in pa s klikom na ikono (Angl. Sketch), ki odpre 
pogled za 2D risanje. S tem orodjem se nariše osnovna oblika elementa s potrebnimi 
dimenzijami. Na tej osnovi se v (Angl. Part design) naknadno izvajajo funkcije, s katerimi 
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dobimo dejansko 3D obliko elementa. Po 3D modeliranju vseh posameznih komponent se le-
te uvozijo v novo obliko dokumenta - to je (Angl. Assembly design). V njem se z različnimi 
(Angl. Constraint) in obračanji komponente sestavijo v celoto. Dobra stran (Angl. Assembly 
design) je možnost neposrednega popravljanja že modeliranih komponent. Slika 2.3 prikazuje 
3D model nosilca za pritrditev čitalcev. Slika 2.4 prikazuje 3D model nosilca za pritrditev 
senzorjev. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Slika 2.3 3D model nosilca za čitalce črtne kode 
Slika 2.4 3D model nosilca za senzorje 
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Senzorji se na nosilec skozi lastni utor pritrdijo z vijaki. Pritrdilni sklopi za optične 
čitalnike so izvedeni tako, da je možno optične čitalnike rotirati okrog prečne horizontalne 
osi. Možnost rotacije čitalcev je zaželena, ker smo senzorje hoteli nagniti pod optimalnim 
kotom. Nagib nam zagotavlja prehod črtnih kod sklada manipulacijskih enot skozi večje 
območje branja. Takšen prihod je pomemben zaradi ročnega lepljenja transportnih etiket, kar 
pomeni, da položaj etikete na manipulacijski enoti ni vedno enak. S tem nagibom dosežemo 
večje območje skeniranja. Uporabljeni optični čitalniki so iz podjetja Honeywell model 
Voquest 3310. Izbrali smo jih, ker zadostujejo prostorskim pogojem, so cenovno ugodni in so 
se dali dobiti na test s strani poslovnega partnerja. Vse potrebne nastavitve in način 
nastavljanja čitalcev so opisane v poglavju 3.3. Opremljeni so z RS-232 komunikacijskim 
protokolom, kar pomeni, da smo jih morali z računalnikom povezati preko RS-232 
komunikacijske kartice. Model kartice je SI-PEX15040, ki je opremljena s šestimi COM 
vrati. Na ta vrata smo povezali posamezne čitalce črtne kode s priloženimi kabli. Preden smo 
lahko vzpostavili povezavo čitalcev z računalnikom, je bilo treba komunikacijsko kartico 
vgraditi v PCIe vodilo osnovne plošče računalnika in namestiti ustrezne gonilnike. 
Avtomatsko dodeljeno strojno opremo pa je bilo treba ponastaviti na COM vrata od ena do 
šest.  
Na čelno stran traku1 smo namestili tudi senzorje od ena do šest za določevanje števila 
manipulacijskih enot v skladu. Za celotno postrojenje smo uporabili senzorje modela Sick 
WT160-P480. S pripadajočimi kabli s konektorjem, ki prihajajo v kompletu s senzorji, smo 
jih povezali na AC/DC pretvornik Axiam 220 Vac/24 Vdc. Slika 3.21 prikazuje ta pretvornik. 
Sliki 2.5 in 2.6 pa prikazujeta shemo električne vezave vseh uporabljenih senzorjev. Na 
obeh vidimo, da so žice rjave barve (bn - braun) povezane na napetost 24 V, modre (bu - blue) 
na napetost 0 V, črne (bk - black) pa so povezane na konektorje 22, 1, 23, 2, 24, 3 
povezovalne plošče Adam 3962 prikazane na sliki 3.5. Ko je povezovalna plošča s kablom 
PCL-10162 na sliki 3.4 povezana s komunikacijsko kartico Advantech PCI-1762 na sliki 3.2, 
ti konektorji predstavljajo digitalne vhode. Na sliki 3.3 vidimo dodelitev vseh konektorjev 
povezovalne plošče Adam 3962. Konektorji 43, 44, 45 na vezalni shemi pa predstavljajo 
skupne mase za prej omenjene vhode. Skupna masa pomeni, da je npr. konektor 43 masa za 
vhod 22 in 1. Enako velja tudi za ostali dve kombinaciji. 
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Slika 2.5 Shematska vezava senzorjev 1 do 6 
Slika 2.6 Shematska vezava senzorjev 7 do 9 
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Pravokotno na smer gibanja sklada zabojev po traku1 smo namestili tudi pnevmatski 
valj1 Festo DNG 80 600 z ventilom 5/2 Rexroth 7290 CI13. Valj s prirobnico in nogo 
prikazuje slika 3.14, ventil pa slika 3.13. Oba smo s pnevmatskimi cevmi priklopili na izvor 
stisnjenega zraka, ki je v podjetju že na voljo. Shematski prikaz priklopa zraka je na voljo na 
sliki 2.8. Valj z vrtljivo prirobnico in pripadajočo nogo smo pritrdili na že obstoječ nosilec 
valja na sliki 2.7.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Ventila bomo krmilili na način kot vse predhodne naprave s povezovalno ploščo Adam 
3962. Uporabili bomo relejne izhode. Slika 2.9 prikazuje shemo priklopa elektromagnetnih 
ventilov. Kartica ima 16 relejnih izhodov za valj1 pa bomo uporabili izhod 21. Na priklopu 
Slika 2.8 Shema pnevmatskega postrojenja 
Slika 2.7 Nosilec valja 
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številka 20 pa se pojavi napetost 24 V ob aktiviranju ustreznega releja na komunikacijski 
kartici. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Naloga valja1 je, ob določenih pogojih, premakniti sklad zabojev bočno proti traku2. S 
tem se sklad premakne pred senzor7, katerega vezavo vidimo na sliki 2.6. V tem delu 
postrojenja se bomo osredotočili na trak2. Njegov pogon je izveden z motorjem z 
reduktorjem, ki ga bomo krmilili s programsko opremo. Motor z reduktorjem deluje na 
napetosti 380 V torej uporablja trifazno napetost. Slika 2.11 prikazuje vezavo motorja. Motor 
z reduktorjem, ki je izdelek podjetja Nord, je prikazan na sliki 3.16. Za vklop motorja smo 
uporabili Siemensov trifazni kontaktor 3RT2015-1BB41 v vezalni shemi, označen z oznako 
K1. Kontaktor je naprava, ki je namenjena vklapljanju večje moči s pomočjo majhnega 
krmilnega toka in napetosti. Prikazuje ga slika 3.17. Na naslednji sliki je prikazano tudi 
Siemensovo varovalo 3RV2011-1AA10, ki skrbi, da ne pride do preobremenitve motorja. 
Preverja pa tudi motnje v električnih fazah. Označen je z oznako Q1. Skupaj s Siemensovim 
pomožnim stikalom 3RV2901-1E iz slike 3.18 pa tvorita element, ki je sposoben komunicirati 
s komunikacijsko kartico. Uporabljen je mirovni kontakt, kar pomeni, da je v osnovnem 
Slika 2.9 Shema priklopa elektromagnetnih ventilov 
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stanju vklopljen in skozenj v normalnem stanju teče tok. V primeru napake se ta krog prekine. 
Slika 2.10 prikazuje takšno vezavo. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
V nadaljevanju postrojenja sta uporabljena samo še senzorja 8 in 9 in pa valj2 s 
pripadajočimi dodatki, ventilom in nosilcem, ki pa imajo isti način uporabe, kot že pred tem 
opisane komponente, tako da se jih ne bomo posebej dotaknili.  
Slika 2.10 Krmilna shema elementov za vklop in nadzor motorja 
Slika 2.11 Shema vezave trifaznega motorja 
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Ena od komponent postrojenja je tudi valjčna proga. Njen namen je možnost ročnega 
umika sklada, pri katerem se je zgodila napaka. Z umikom zagotovimo nadaljnje delovanje 
postrojenja, sklad pa preverimo, odpravimo napako in ga iz valjčne proge vrnemo nazaj na 
trak1. S tem se lahko celoten postopek za ta sklad izvede ponovno. Valjčna proga je prikazana 
na sliki 3.22.  
Za dejansko povezanost vseh komponent v delujočo celoto smo morali zagotoviti 
prostor, kjer bo oprema na varnem pred vplivi okolice. Za to smo izbrali komunikacijsko 
omaro Ritall 2695.500. Opremljena je z dvoje vrat. Na zgornja vrata smo pritrdili na dotik 
občutljiv ekran. Potreben je bil izrez pločevin pravokotne oblike v dimenzijah 370x330 mm. 
Na spodnjo stran omare smo namestili nastavljive noge, ki zagotavljajo stabilnost omare in pa 
lažji dovod vseh kablov iz spodnje strani. V omaro smo morali speljati kable z napetostjo 
380V, 220V, kable za napajanje in komunikacijo čitalcev črtne kode, kable senzorjev in 
motorja. Vse uporabljene električne komponente so izbrane tako, da imajo možnost montaže 
na DIN letev na sliki 2.13, ki je pritrjena na ohišje v notranjosti omare. Na spodnji polici 
omare je nameščen osebni računalnik. Za potrebe opozarjanja na napako pa je v 
komunikacijsko omaro treba izvrtati še luknjo za pritrditev piskača. 
 
 
 
 
 
 
 
 
2.4 Opis poteka programskega dela 
Za izdelavo programske opreme smo uporabili Microsoft Visual Studio 2008. Programsko 
orodje ni več najnovejše, je pa zadostilo vsem potrebam programske opreme, ki smo jo 
izdelali. Jezik, v katerem je napisana, je C#. Uporabljen je tudi programski jezik Abap 
glavnega informacijskega sistema SAP. Glavna funkcionalnost in komunikacija z napravami 
je bila izdelana s C#. V Abapu pa smo izdelali dva funkcijska modula. Za uspešno 
načrtovanje programske opreme smo najprej potrebovali popis stanja dogodkov uporabljenih 
Slika 2.12 DIN letev 
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krmiljenih komponent. Slika 2.14 prikazuje časovni diagram poteka dogodkov. Za potrebe 
krmiljenja in branja stanj opreme je treba vzpostaviti komunikacijo s komunikacijsko kartico. 
Za ta del so poskrbeli izdelovalci kartice. Pripravili so namreč nabor knjižnic SDK, ki 
vsebujejo programske kontrole za komuniciranje s kartico. Ta nabor je pripravljen v 
namestitvenem paketu DAQNavi_SDK verzija 3.2.6.0. Po nameščanju paketa je mogoče te 
kontrole dodati v orodjarno kontrolnikov v Visual Studio. To naredimo z izborom 
Automation.BDaq.dll datoteke. Na formo smo dodali kontroli instantDiCtrl1 in 
instantDoCtrl1. Di in Do v imenu kontrol nam povesta, katera kontrola je namenjena branju 
vhodnih enot in katera vklapljanju izhodnih enot. Di je okrajšava za digitalni vhod, Do pa 
digitalni izhod. Za enostavnejše spremljanje odvijanja programa je bilo na formo treba 
postaviti kontrole, ki vizualno prikazujejo stanje. Tako je nastala postavitev uporabniškega 
vmesnika na sliki 2.13. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Po dodajanju kontrol na formo je bilo treba kontrole tudi uporabiti. Ob zagonu 
programa se zgodi dogodek, ki preveri, ali so se kontrole uspešno povezale s kartico. V 
nasprotnem primeru javi napako. V nadaljevanju se prebere in na ekran zapiše v obliki rdečih 
ali zelenih okroglih ikon stanje izhodov. Rdeča barva prikazuje osnovno stanje naprave zelena 
pa spremenjeno stanje. Enako velja tudi pri vhodih, le da se stanje vhodov preverja s kontrolo, 
Slika 2.13 Uporabniški vmesnik 
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ki jo imenujemo (Angl. Timer). Na tej kontroli je možno nastaviti čas cikla v milisekundah, v 
katerem naj se z njene strani klicani program izvaja. Nastavili smo ga na 100 ms. To nam 
omogoča, da beremo stanje senzorjev vsakih 100 ms. V tema času pa se po želeni logiki glede 
na stanje senzorjev izvajajo tudi druge funkcije. Določa se število prispelih manipulacijskih 
enot, določi se število uspešnih odčitavanj. Vklopi ali izklopi se valj1, valj2, motor, piskač. 
Seveda vse odvisno od tega, ali je izpolnjen ustrezen pogoj. Vsa stanja se kot spremenljivke 
zapisujejo v razred z imenom StanjeSpremenljivk. Nadaljnja funkcija, ki se zgodi ob 
nalaganju forme, je tudi odpiranje COM vrat na kartici za komunikacijo z optičnimi čitalci. 
Preden smo lahko te kontrole uporabili, smo jih seveda morali dodati na formo kot vse ostale. 
Hitrost komunikacije smo nastavili na 115200 bitov na sekundo (Angl. bps). (Angl. Newline) 
znak smo nastavili na \r\n. Ob nalaganju forme pa smo pognali tudi (Angl. Timer), ki 
preverja, ali so prispeli kakšni podatki iz optičnih čitalnikov na katera od COM vrat. Interval 
nastavljen na 250 ms. V primeru prispelih podatkov nam ta znak nastavljen na \r\n pomaga pri 
branju celotnega zapisa iz medpomnilnika COM vrat. Deluje pa tako, da enak znak nastavimo 
tudi na čitalcih. Znak je 0D0A (CRLF) in je identičen C# zapisu \r\n. Ko ta znak prispe v 
medpomnilnik, nam metoda (Angl. NewLine) na kontroli vrne vse znake iz medpomnilnika 
pred tem znakom. Znaki so nato, kot unikatna številka manipulacijske enote, prikažejo na 
ekranu. Ob prihodu številke v tekstovno polje na ekranu se zgodi dogodek, ki kliče (Angl. 
Web service) za branje podatkov manipulacijske enote iz računalniškega sistema SAP. Za ta 
namen je bilo treba napisati funkcijski modul, ki zbere podatke o manipulacijski enoti in jih 
vrne klicatelju. Definirati je bilo treba WSDL dokument, ki vsebuje opis (Angl. Web service) 
v xml obliki. WSDL dokument pa dodati kot priporočilo našemu programu. V tem trenutku se 
samodejno kreirajo (Angl. Proxy) razredi, ki smo jih uporabili za klic le-tega (Angl. Web 
service). Vrnjeni podatki napolnijo vsa polja uporabniškega vmesnika, povezana z 
manipulacijsko enoto. Vrnjene dobimo tudi podatke o delovnem mestu, na katerem je bil 
sklad opremljen s transportnimi etiketami, in sicer za lažje iskanje problematičnega 
prevzemnega mesta in z njim povezanega termičnega tiskalnika v primeru težav z branjem 
črtne kode. 
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 Slika 2.14 Časovni diagram 
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Pod pogoji, da so vse šifre v skladu enake, da je število manipulacijskih enot v skladu 
enako številu skeniranih črtnih kod in pred senzorjem7 ni ničesar, se po času dveh sekund, za 
katerega smo uporabili še tretji (Angl Timer) vklopi valj1. Za to je napisana funkcija, ki zna 
na pravilnem mestu izhodnih bytov spremeniti vrednost določenega bita na ena. Enako 
delujejo tudi vse ostale funkcije, ki vklapljajo naprave. Za izklop je treba točno določen bit 
postaviti na nič. Kateri bit v bytu krmili katero napravo, je odvisno od tega, na kateri 
priključek priklopne plošče Adam je naprava povezana. V trenutku vklopa valja1 se na 
seznam dogodkov doda tudi dogodek, ki se mora zgoditi temu skladu. Sklad lahko gre na 
prepakiranje ali v hladilno celico, kar je odvisno od lastnosti materiala. Naslednji dogodek, ki 
se bo zgodil v postrojenju, pa je vedno izpisan na ekranu. Izpisana je šifra artikla in kam ta 
sklad potuje. Ko valj1 potisne sklad do senzorja7 se vklopi motor traku2 in sklad se odpelje 
naprej. Senzor8 pa aktivira valj2, če je sklad za prepakiranje. V nasprotnem primeru se sklad 
odpelje mimo valja2. V vsakem primeru pa senzor8 počisti zadnji dogodek iz seznama 
dogodkov in osveži stanje dogodkov tako, da se na ekran spet izpiše naslednji dogodek, ki se 
bo zgodil. V primeru, da sklad potuje v hladilno celico, pa se zgodi še klic drugega (Angl. 
Web service), ki naredi kvantitativni premik blaga iz proizvodnje v skladišče. 
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3 OPREMA 
3.1   Reflektivni proksimativni senzorji 
Reflektivna stikala oziroma senzorji model Sick WT160-P480 slika 3.1 so naprave, ki služijo 
za brez dotično zaznavanje poljubnih objektov [2]. V našem primeru gre za senzorje, ki 
delujejo na način odbijanja svetlobe. Svetloba se odbija od zaznanih objektov in ne od zrcal. 
Senzorji se prvotno uporabljajo za odkrivanje transparentnih oziroma svetlečih objektov. 
Značilnost je vgrajen potenciometer, s katerim lahko nastavljamo občutljivost.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Osnovne značilnosti WT160-P480: 
 Napetost napajanja 10…30 V 
 Poraba toka  =< 30mA 
 Delovna temperatura -25°C…+55°C 
 Zaščita ohišja  IP 67 
 
 
 
 
Slika 3.1 senzor Sick WT160-P480 
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3.2   Komunikacijska kartica Advantech PCI-1762  
Komunikacijska kartica, slika 3.2, Advantech PCI-1762 s 16 digitalnimi vhodi in 16 
relejskimi izhodi se uporablja za zajemanje stanja senzorjev in krmiljenje nanjo povezanih 
naprav [3]. Locirana je v osebnem računalniku, s katerim smo jo povezali preko PCI vodila. 
Za njeno uporabo je bilo treba v računalnik namestiti gonilnike in pa SDK. Za postavitev 
stanja posameznega vhoda na kartici na 1 moramo na kontakte kartice pripeljati enosmerno 
napetost med 10 V in 50 V. Vhodi se postavijo na 0, če je na njih napetost manjša kot 3 V. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Porazdelitev kontaktov vhodno/izhodnih enot prikazuje slika 3.3. Vhodi so označeni z 
oznakami IDI0 do IDI15 izhodi R0_OUT, R0_COM do R15_OUT, R15_COM. Za povezavo 
z vhodno/izhodnimi enotami je uporabljen povezovalni kabel slika 3.4 z dvema DB-62 
moškima konektorjema in povezovalno ploščo Advantech Adam-3962, slika 3.5.  
 
 
 
 
Slika 3.2 Komunikacijska kartica Advantech PCI-1762 
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Povezovalni kabel je izdelan posebej za kartico PCI-1762. Izveden pa je z zaščito, ki 
nadvse zmanjšuje motnje vseh signalov iz ostalih električnih naprav. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Povezovalna plošča Adam 3962 omogoča enostaven dostop do vseh vhodno/izhodnih 
enot komunikacijske kartice. Žice enostavno pritrdimo z vijaki. 
Slika 3.3 Porazdelitev vhodno/izhodnih enot 
Slika 3.4 Povezovalni kabel PCL-10162 
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3.3   Čitalnik črtne kode 
Čitalnik črtne kode je naprava na sliki 3.6, ki je sposobna zajemati vsebino črtnih kod in jo 
posredovati v napravo, s katero je povezan. V našem primeru osebni računalnik. Uporabili 
smo čitalnik, katerega tehnične specifikacije zadostujejo potrebam projekta. Dimenzije čitalca 
so 74 x 50 x 26 milimetrov. Slika 3.7 prikazuje načine branja čitalca v vseh smereh. 
Tehnologija branja torej zagotavlja uspešno berljivost neodvisno od postavitve čitalca napram 
črtni kodi [4]. V našem primeru je ta tehnologija neizogibna zaradi ročnega načina 
postavljanja transportnih etiket s črtnimi kodami na zaboje. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Slika 3.5 Povezovalna plošča Advantech Adam-3962 
Slika 3.6 Čitalnik črtne kode Honeywell Voquest 3310g 
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Stopnja zaščite čitalca je IP53 [5]. Številka 5 predstavlja delno odpornost pred prašnimi 
delci. Zaščito pred kapljami, padajočimi pod kotom 60°, predstavlja številka 3. Za zagotovitev 
brezhibnega delovanja pa je nujno potrebno programiranje optičnega čitalnika na način 
delovanja, kot ga želimo oziroma potrebujemo. Povedali smo že, da optični čitalnik omogoča 
zajemanje vsebine črtne kode, zato je na ta način omogočeno tudi njegovo programiranje. 
Programiramo ga torej z branjem črtnih kod, katerih vsebina postavlja optični čitalnik v želeni 
način delovanja. Na sliki 3.8 vidimo črtno kodo, ki postavlja čitalnik v samodejni način 
branja. Ob premiku črtne kode pred čitalnik se ta samodejno vklopi in prebere vsebino kode. 
Pritisk na gumb za branje ni potreben. Ta način lahko opazimo na čitalcih, ki so povezani z 
blagajnami v trgovinah. 
 
 
 
 
 
 
Na naših etiketah se pojavlja večje število različnih vrst in dolžin črtnih kod. Branje 
vseh je nezaželeno. Za delovanje programske opreme potrebujemo le podatke iz ene črtne 
kode. Ta je vrste GS1-128 in dolžine 28 znakov, vključujoč tudi posebne znake, ki v človeško 
berljivem delu črtne kode niso prikazani. Slika 3.9 prikazuje način vklopa samo črtne kode 
vrste GS1-128. Vse ostale vrste so onemogočene.  
 
Slika 3.7 Shematski prikaz branja v vseh smereh 
Slika 3.8 Nastavitev samodejnega načina branja 
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V nadaljevanju bomo nastavili tudi maksimalno dolžino črtne kode GS1-128, ki jo bo 
optični čitalnik še zaznal. Slika 3.10 prikazuje zaporedje črtnih kod, ki jih je treba prebrati. 
Maksimalna dolžina kode bo nastavljena na 28 znakov. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Za zadovoljitev zahtev programske opreme, katere funkcija ločuje posamezna branja 
črtnih kod med seboj s prejemom posebnega ASCII znaka (angl. newline). Znak je treba 
dodati kot pripono prebranemu nizu znakov iz čitalca. Za to nastavitev preberemo črtne kode 
iz slike 3.11. 
 
Slika 3.9 Vklop načina branja črtne kode vrste GS1-128 
Slika 3.10 Nastavitev maksimalne dolžine branja 
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Najprej smo prebrali kodo, ki počisti vse morebitne pripone. Z naslednjo kodo smo 
povedali, da bomo dodajali pripono, ki je sestavljena iz 6 črtnih kod. Dvakrat skenirana koda, 
z vrednostjo 9, nam zagotavlja skenirano pripono na vseh vrstah črtne kode. S kakšno drugo 
nastavitvijo pa je mogoče omogočiti pripone na samo določenih vrstah črtne kode. Skenirane 
Slika 3.11 Nastavitev posebnega znaka 
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vrednosti 0, D, 0, A nam dodajo newline pripono, ki smo jo že prej omenili. Glede nastavitev, 
ki jih potrebujemo za naš projekt, je to vse. V primeru napake oziroma nezaželenega 
obnašanja lahko čitalnik povrnemo na tovarniške nastavitve. To naredimo s skeniranjem 
črtnih kod na sliki 3.12. Postopek programiranja se za tem izvede znova. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Omeniti je potrebno še nastavitve hitrosti komunikacije čitalca z računalnikom. 
Komunikacija poteka s standardom RS-232. Nastavitve so pomembne zaradi uskladitve 
hitrosti med čitalcem in računalnikom. Neusklajene hitrosti pomenijo nedelovanje 
komunikacije. Čitalnik ima tovarniške nastavitve, nastavljene na: 
 Baud Rate = 115200 bps, 
 Data Format 8 dat bits, no parity bit, 1 stop bit. 
 
Nastavitve optičnega čitalnika bomo pustili na tovarniških nastavitvah, prilagodili bomo 
pa hitrost COM vrat v računalniku. Omeniti je potrebno tudi ceno čitalca, ki je v našem 
primeru zelo ugodna in je seveda en od odločilnih dejavnikov pri izbiri opreme. 
 
3.4   Elektromagnetni pnevmatski potni ventil 
Pnevmatski potni ventil je del pnevmatskega postrojenja, ki skrbi za usmerjanje pretoka 
stisnjenega zraka in s tem povzroča premike pnevmatskih cilindrov. 5/2 je oznaka za ventil z 
dvema položajema in petimi priklopi. Krmilimo ga s 24 V enosmerne napetosti. Dušenje 
Slika 3.12 Povrnitev tovarniških nastavitev 
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izstopajočega zraka, ki regulira hitrost premikanja cilindra izvajamo z vijakoma ob priklopih 
2 in 4. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.5   Pnevmatski valj 
Pnevmatski valj je naprava, ki omogoča premikanje objektov v želenih smereh. Smer je 
odvisna od smeri montaže cilindra in pa krmiljenja pnevmatskega ventila. V našem primeru 
jih uporabljamo za premikanje zabojev mesa med posameznimi transportnimi progami. Izbrali 
smo model cilindra Festo DNG 80 600, vrtljivo prirobnico SNGB-80 in Clevis nogo LNG – 
80 [10]. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Slika 3.13 Potni ventil 5/2 Rexroth 7290 CI13 
Slika 3.14 Pnevmatski valj Festo DNG 80 600 z dodatki 
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3.6   Transportna proga Dematech 
Spada v skupino transportnih prog z modularnim trakom [8]. Iz posameznih modulov lahko 
sestavimo trak poljubne širine in dolžine. Širina našega traku je 400 mm dolžina transportne 
proge pa 820 mm. Proga je sestavljena iz treh osnovnih komponent: 
 transportni trak, 
 ogrodja, 
 pogonski elektromotor z reduktorjem. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
V nadaljevanju se bomo osredotočili le na elektromotor, saj je le-ta neposredno nadziran 
s strani programske opreme. 
 
3.7   Elektromotor z reduktorjem 
Uporabili smo trifazni elektromotor z reduktorjem podjetja Nord [7]. Oznaka reduktorja je SK 
1SMI63. Oznaka elektromotorja 90 SH/4 HM.  
Tehnični podatki: 
 Število obratov reduktorja n2 = 57 min-1 
 Prestavno razmerje i = 25 
 Moč  motorja P = 0,55 kW 
 
Slika 3.15 Transportna proga Demateh 
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3.8   Kontaktor za vklop motorja 
Kontaktor je elektromagnetno stikalo, ki ga krmilimo s tokom v magnetnem navitju [6]. 
Njegov osnovni namen je vklapljanje naprav z veliko močjo s pomočjo majhne krmilne 
napetosti. Tokokroga sta med seboj galvansko ločena.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Slika 3.16 Elektromotor z reduktorjem 
Slika 3.17 Kontaktor Siemens 3RT2015-1BB41 
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Tehnične lastnosti kontaktorja: 
 3 polni kontaktor 
 Maksimalni tok Imax = 7 A 
 Maksimalna moč Pmax = 3 kW 
 Napetost navitja U = 24 VDC  
 
3.9   Varovalo motorja pred preobremenitvijo  
Za ta namen smo uporabili Siemens 3RV2011-1AA10, trifazno varovalko, ki varuje motor 
pred preobremenitvijo in zaznava medfazna nihanja v napetosti. Siemens 3RV2901 -1E je 
pomožno stikalo, ki je izdelano posebej za ta tip varoval in se enostavno namesti, kot je videti 
na sliki. Namenjeno je komunikaciji z računalnikom oziroma komunikacijsko kartico.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.10   Računalnik 
Uporabili bomo klasični osebni računalnik, saj je vanj treba namestiti dve komunikacijski 
kartici. Komunikacijska kartica Advantech PCI-1762 ima PCI vodilo za priklop na 
Slika 3.18 Varovalo Siemens 3RV2011-1AA10 
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računalnik. Kartica SI-PEX15040 ima vodilo PCIe. Osnovna plošča računalnika mora biti 
opremljena z obema od omenjenih vodil. Računalnik je dimenzije 350x350x160 mm. 
 
3.11   Komunikacijska kartica z D-SUB 9 konektorji 
S pomočjo te naprave programska oprema komunicira s čitalci črtne kode s pomočjo 
standarda RS-232. Hitrosti vrat bomo izenačili s hitrostjo komunikacije optičnih čitalnikov. 
Za njeno delovanje smo namestili ustrezne gonilnike. Vodilo PCIe je na osnovni plošči 
računalnika.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Nastavitve com vrat komunikacjske kartice: 
 Baud Rate = 115200 bps 
 Data Format 8 data bits, no parity bit, 1 stop bit 
 
3.12   Ekran občutljiv na dotik 
Za prikaz delovanja aplikacije bomo uporabili industrijski LCD monitor z infrardečo mrežo 
kot simulacijo občutljivosti na dotik. IR mreža se je izkazala kot zelo uporabna, saj ne pride 
do poškodb ekrana zaradi nenehnih dotikov. Dotikanje namreč ni potrebno, ampak je dovolj 
samo približevanje ekranu. Napajalna napetost je 12 Vdc. Diagonala ekrana meri 17 ''. 
 
Slika 3.19 Komunikacijska kartica SI-PEX15040 
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3.13   Napajalnik Axiam 24 VDC 
Napajalnik 24 V je v bistvu pretvornik iz izmenične napetosti 230 V v enosmerno napetost 24 
V. Uporabili smo ga za napajanje reflektivnih senzorjev, krmiljenje motorja, ventilov, 
zunanjega stikala varovala motorja in piskača.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Slika 3.20 Industrijski monitor LCD-MI1701ET-5R 
Slika 3.21 Pretvornik Axiam  230 Vac/24 Vdc 
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3.14   Valjčna proga 
Sestavljata jo dva osnovna elementa. To sta konstrukcija in pa vležajeni transportni valji. Na 
sliki 3.21 je prikazan samo en del te proge. V primeru potreb po daljši progi se lahko ti kosi 
namestijo eden za drugim, ampak je v tem primeru treba odstraniti oviro na koncu proge. 
Višina proge je enaka višini transportnih trakov in znaša 400 mm.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.15   Piskač 
Piskač je naprava, ki v primeru napetosti na kontaktih proizvaja piskajoč ton. Glede na 
polariteto priklopa je ta ton lahko stalen ali prekinjajoč. Priklopna napetost piskača je 10 do 
30 Vdc. Slika 3.23 prikazuje piskač. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Slika 3.22 Valjčna proga 
Slika 3.23 Piskač 
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3.16   Komunikacijska omara 
Podjetje Ritall izdeluje različna ohišja oziroma omare za montažo računalniške in električne 
opreme. Omara na sliki ima dimenzije 1300x600x500/417,5 mm. Zadnja dimenzija je globina 
spodaj oziroma globina zgoraj. Izdelana je iz nerjavečega jekla in ima dvojna vrata za lažji 
dostop do vgrajenih komponent. Model omare je 2695.500 [9]. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Slika 3.24 Ritall komunikacijska omara 
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4 DISKUSIJA 
 
Osrednje vodilo diplomske naloge je bila izvedba posodobitve odseka transportne proge, ki 
transportira sklade plastičnih zabojev. Posodobitev zajema izbiro perifernih naprav, ki smo jih 
v odsek dogradili. Zajema tudi izdelavo računalniškega programa, izdelavo vezalnih shem za 
priklop posameznih naprav in modeliranje še neobstoječih nosilcev za namestitev določenih 
naprav, dodanih v postrojenje. 
Izvedba računalniškega programa, ki je najobširnejši del diplomske naloge, je potekala 
v programskem jeziku C# v orodju Microsoft Visual Studio 2008. Njegov osnovni namen je 
komunikacija s perifernimi napravami.  
Komunikacija s čitalci črtne kode poteka preko COM vrat, vgrajenih v računalnik. 
Čitalci so namenjeni zajemanju vsebine črtnih kod transportnih etiket nameščenih na 
manipulacijske enote. Istočasno se s čitalci preverja kvaliteta izpisa termalnih tiskalnikov. 
Reflektivni senzorji so kot vse ostale naprave povezani s komunikacijsko kartico s 16 
digitalnimi vhodi in 16 relejnimi izhodi. Njihov namen je odčitavanje števila manipulacijskih 
enot v skladu in določanje položaja sklada v odseku transportne proge. Od njihovega stanja pa 
je odvisna tudi nadaljnja pot sklada. 
Pnevmatski valji in cilindri so namenjeni premikanju skladov po odseku. Priklopljeni so 
na obstoječe postrojenje stisnjenega zraka. 
Zamik že obstoječih transportnih trakov ob spremembi postavitve postrojenja je 
privedel do prekinitve traku. Zamik smo izvedli zaradi odčitavanja črtnih kod, ki je najboljše, 
kadar so čitalci postavljeni čelno proti etiketi. Zgodovina dogodkov v podjetju je lokacijo 
etiket postavila v smeri vožnje in ne ob strani, zato je bil potreben zamik. Dodatni del 
transportnega traku z lastnim pogonom smo dodali z namenom povečanja transportnega traku. 
S tem imamo možnost izvesti pravokotni premik skladov na drug trak s pomočjo 
pnevmatskega cilindra. Pogon dodatnega traku krmilimo avtomatsko. 
V primeru napak in potrebi po posredovanju operaterja smo za boljšo prepoznavnost 
napake vgradili še piskač, ki s svojim zvokom opozarja na napako. Problematični sklad lahko 
umaknemo na za to dodano valjčno progo. Po odpravi napake se sklad lahko vrne v obtok. 
Za komunikacijo z operaterjem je bil uporabljen na dotik občutljiv ekran, na katerega 
program izpisuje obvestila oziroma trenutno stanje postrojenja. Vse električne naprave so 
zaradi neugodnih okoljskih vplivov nameščene v komunikacijski omarici.  
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Izdelava shem vezave komunikacijskega, močnostnega in pnevmatskega dela je bila 
izvedena z orodjem CorelDraw 11. 
Za 3D modeliranje nosilcev za pritrditev čitalcev črtne kode in reflektivnih senzorjev 
smo uporabili orodje Catia V5R21. Izvedeni so iz oblikovno enostavnih elementov, kar 
omogoča enostavno izdelavo in montažo. 
Računalniškemu programu smo zraven osnovne funkcionalnosti, ki je komunikacija z 
perifernimi napravami, dodali še sposobnost komunikacije s centralnim računalniškim 
sistemom SAP. Z njim komunicira s pomočjo (Angl. Web service) in funkcijami, ki so del 
centralnega sistema in so napisane v programskem jeziku Abap.  
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5 SKLEP 
 
Posodobitev odseka transportnega traku smo izvedli zaradi pojavljanja napak pri krmiljenju 
skladov manipulacijskih enot. Obstoječi proces krmiljenja je izveden ročno in na pamet. 
Zaradi tega so se pojavljali napačni izdelki na napačnih lokacijah. Prihod napačnega izdelka 
na napačno lokacijo lahko ima za posledico neizpolnjeno naročilo. V primeru uvajanja novega 
operaterja so bile napake še pogostejše, saj je asortima izdelkov zelo obširen. S posodobitvijo 
smo pripomogli tudi k hitrejšemu odkrivanju slabega tiska transportnih etiket in možnost 
hitrejšega lociranja problematičnega termičnega tiskalnika. Odprava napak pri krmiljenju in 
takojšnje odkrivanje slabega tiska sta pripomogla k zmanjšanju ročne manipulacije 
manipulacijskih enot. Ročna manipulacija poteka v smislu ročnega prenosa manipulacijskih 
enot na pravo lokacijo in pa izvajanja ponovnega tiska etiket z ročnim vnosom unikatne 
številke manipulacijske enote v računalniški program.  
S posodobitvijo smo torej odpravili možnost človeške napake. Veliko pa smo storili tudi 
v smeri humanizacije dela.  
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7 PRILOGE 
Priloga 1: Programska koda v jeziku C# 
Ta del kode je potreben za delovanje postrojenja. Veliko je tudi samodejno generirane 
kode, ki pa tukaj ni izpisana. Kopiranje te kode v Visual studio ni dovolj za delovanje 
programa. 
using System; 
using System.Collections.Generic; 
using System.ComponentModel; 
using System.Data; 
using System.Drawing; 
using System.Linq; 
using System.Text; 
using System.Windows.Forms; 
using System.Globalization; 
using Automation.BDaq; 
using System.IO.Ports; 
 
namespace PosodobitevStrege 
{ 
    public partial class NadzornaPlosca : Form 
    { 
        PictureBox[,] PictureBoxVhod; 
        PictureBox[,] PictureBoxIzhod; 
        string skenirano; 
        byte[] portDataOut = new byte[2]; 
        byte[] portDataIn = new byte[2]; 
        int bajt; 
        WS_ME_DATA._ppobjr_meDataResponse export; 
        WS_PRENOS_ME_V_SKLAD.HumExidv[] ME; 
        List<string[]> lstSkladi = new List<string[]>(); 
        string[] vrstica; 
        string strPrimerjalnaSifra; 
 
 
        public NadzornaPlosca() 
        { 
            InitializeComponent(); 
        } 
 
        //public NadzornaPlosca(int deviceNumber) 
        //{ 
        //    InitializeComponent(); 
        //    instantDiCtrl1.SelectedDevice = new 
DeviceInformation(deviceNumber); 
        //} 
 
 
        #region Obdelaj Napako 
 
        private void ObdelajNapako(ErrorCode err) 
        { 
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            if (err != ErrorCode.Success) 
            { 
                MessageBox.Show("Koda napake je: " + err.ToString(), 
"Napaka"); 
            } 
        } 
        #endregion 
 
        private void NadzornaPlosca_Load(object sender, EventArgs e) 
        { 
            
 
            if (!instantDiCtrl1.Initialized) 
            { 
                MessageBox.Show("Nobena naprava ni izbrana ali 
spodletelo odpiranje naprave.", "Digitalni izhod"); 
                this.Close(); 
                return; 
            } 
 
            if (!instantDiCtrl1.Initialized) 
            { 
                MessageBox.Show("Nobena naprava ni izbrana ali 
spodletelo odpiranje naprave.", "Digitalni vhod"); 
                this.Close(); 
                return; 
            } 
 
            PictureBoxVhod = new PictureBox[2, 8] { 
            { pbVhod00, pbVhod01, pbVhod02, pbVhod03, pbVhod04, 
pbVhod05, pbVhod06, pbVhod07}, 
            
{pbVhod08,pbVhod09,pbVhod10,pbVhod11,pbVhod12,pbVhod13,pbVhod14,pbVhod15} 
        }; 
 
            PictureBoxIzhod = new PictureBox[2, 8] { 
            {pbIzhod00, pbIzhod01, pbIzhod02, pbIzhod03, pbIzhod04, 
pbIzhod05, pbIzhod06, pbIzhod07}, 
            
{pbIzhod08,pbIzhod09,pbIzhod10,pbIzhod11,pbIzhod12,pbIzhod13,pbIzhod14,pbIz
hod15}}; 
 
            InicializirajStanjeIzhodov(); //Na nadzorni plošči 
(ekranu) prikaže stanje vseh izhodov 
 
            timerOsvezistanje.Start(); 
 
            OdpriPorte();  //odpre COM vrata skenerjev 
 
            timerSkenerji.Start();  
 
            
        } 
 
 
        #region Inicializiraj stanje izhodov 
        private void InicializirajStanjeIzhodov() 
        { 
            byte portData = 0; 
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            ErrorCode err = ErrorCode.Success; 
            for (int i = 0; i < instantDiCtrl1.Features.PortCount; 
i++)  //imamo PortCount = 2. Torej 2 byta zaradi 16 vhodov. 
            { 
                err = instantDiCtrl1.Read(i, out portData); 
 
                if (err != ErrorCode.Success) 
                { 
                    ObdelajNapako(err); 
                    return; 
                } 
 
                portDataIn[i] = portData; 
 
                for (int j = 0; j < 8; j++) 
                { 
                    PictureBoxIzhod[i, j].Image = 
imageList1.Images[(portData >> j) & 0x1]; 
                } 
 
            } 
        } 
        #endregion 
 
        #region Odpri porte 
        private void OdpriPorte() 
        { 
            if (!serialPort1.IsOpen) 
            { 
                //NewLine znak nastavljen na "\r\n" 
                //serialPort1.NewLine = "\r"; 
                serialPort1.NewLine = "\r\n"; 
                serialPort1.Open(); 
            } 
 
            if (!serialPort2.IsOpen) 
            { 
                //serialPort2.NewLine = "\r"; 
                serialPort2.NewLine = "\r\n"; 
                serialPort2.Open(); 
            } 
 
            if (!serialPort3.IsOpen) 
            { 
                //serialPort3.NewLine = "\r"; 
                serialPort3.NewLine = "\r\n"; 
                serialPort3.Open(); 
            } 
 
            if (!serialPort4.IsOpen) 
            { 
                //serialPort4.NewLine = "\r"; 
                serialPort4.NewLine = "\r\n"; 
                serialPort4.Open(); 
            } 
 
            if (!serialPort5.IsOpen) 
            { 
                //serialPort5.NewLine = "\r"; 
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                serialPort5.NewLine = "\r\n"; 
                serialPort5.Open(); 
            } 
 
            if (!serialPort6.IsOpen) 
            { 
                //serialPort6.NewLine = "\r"; 
                serialPort6.NewLine = "\r\n"; 
                serialPort6.Open(); 
            } 
        } 
        #endregion 
 
        #region Data received 
        private void timerSkenerji_Tick(object sender, EventArgs e) 
        { 
 
            if (serialPort1.BytesToRead > 0) 
            { 
                try 
                { 
                    skenirano = serialPort1.ReadLine(); 
                } 
                catch { } 
                serialPort1.DiscardInBuffer(); 
                txtSkener1.Text = skenirano.Substring(2, 12); // 
odsekam 21 in dolžina 12 znakov 
            } 
 
            if (serialPort2.BytesToRead > 0) 
            { 
                try 
                { 
                    skenirano = serialPort2.ReadLine(); 
                } 
                catch { } 
                serialPort2.DiscardInBuffer(); 
                txtSkener2.Text = skenirano.Substring(2, 12);  
            } 
 
            if (serialPort3.BytesToRead > 0) 
            { 
                try 
                { 
                    skenirano = serialPort3.ReadLine(); 
                } 
                catch { } 
                serialPort3.DiscardInBuffer(); 
                txtSkener3.Text = skenirano.Substring(2, 12); 
            } 
 
            if (serialPort4.BytesToRead > 0) 
            { 
                try 
                { 
                    skenirano = serialPort4.ReadLine(); 
                } 
                catch { } 
                serialPort4.DiscardInBuffer(); 
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                txtSkener4.Text = skenirano.Substring(2, 12); 
            } 
 
            if (serialPort5.BytesToRead > 0) 
            { 
                try 
                { 
                    skenirano = serialPort5.ReadLine(); 
                } 
                catch { } 
                serialPort5.DiscardInBuffer(); 
                txtSkener5.Text = skenirano.Substring(2, 12); 
            } 
 
            if (serialPort6.BytesToRead > 0) 
            { 
                try 
                { 
                    skenirano = serialPort6.ReadLine(); 
                } 
                catch { } 
                serialPort6.DiscardInBuffer(); 
                txtSkener6.Text = skenirano.Substring(2, 12); 
            } 
        } 
 
 
        #endregion 
 
        #region Postavi/Ponastavi bit 
 
        private void Postavi_Bit(ref byte[] portDataOut, int 
PozicijaBita, int bajt) 
        { 
            ErrorCode err = ErrorCode.Success; 
            byte byteVrednostBita = portDataOut[bajt]; 
            
            portDataOut[bajt] = (byte)(byteVrednostBita | ((int)(1 << 
(PozicijaBita)))); 
 
            err = instantDoCtrl1.Write(bajt, portDataOut[bajt]); 
            if (err != ErrorCode.Success) 
            { 
                ObdelajNapako(err); 
                return; 
            } 
        } 
 
        private void Ponastavi_Bit(ref byte[] portDataOut, int 
PozicijaBita, int bajt) 
        { 
            ErrorCode err = ErrorCode.Success; 
            byte byteVrednostBita = portDataOut[bajt]; 
 
            portDataOut[bajt] = (byte)(~(~byteVrednostBita | ((int)(1 
<< (PozicijaBita))))); 
 
            err = instantDoCtrl1.Write(bajt, portDataOut[bajt]); // 
aktiviranje/deaktiviranje relejev na kartici 
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            if (err != ErrorCode.Success) 
            { 
                ObdelajNapako(err); 
                return; 
            } 
 
        } 
 
        #endregion 
 
        #region Vklop/izklop Ventil 1 
 
        private void Vklop_Ventil_1(ref byte[] portDataOut) 
        { 
            bajt = 0; 
            int PozicijaBita = 0; // Valj1 ima pozicijo bita 0 v bytu  
 
            Postavi_Bit(ref portDataOut, PozicijaBita, bajt); 
 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Image = 
imageList1.Images[(portDataOut[bajt] >> PozicijaBita) & 0x1]; 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Invalidate(); 
            StanjeSpremenljivk.blnVentil_1_Vklopljen = true; 
        } 
 
        private void Izklop_Ventil_1(ref byte[] portDataOut) 
        { 
            bajt = 0; 
            int PozicijaBita = 0; // Valj1 ima pozicijo bita 0 v bytu      
 
            Ponastavi_Bit(ref portDataOut, PozicijaBita, bajt); 
 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Image = 
imageList1.Images[(portDataOut[bajt] >> PozicijaBita) & 0x1]; 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Invalidate(); 
            StanjeSpremenljivk.blnVentil_1_Vklopljen = false; 
        } 
 
        #endregion 
 
        #region Vklop/izklop Ventil 2 
 
        private void Vklop_Ventil_2(ref byte[] portDataOut) 
        { 
            bajt = 0; 
            int PozicijaBita = 1; // Valj2 ima pozivijo bita 1 v bytu  
 
            Postavi_Bit(ref portDataOut, PozicijaBita, bajt); 
 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Image = 
imageList1.Images[(portDataOut[bajt] >> PozicijaBita) & 0x1]; 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Invalidate(); 
            StanjeSpremenljivk.blnVentil_2_Vklopljen = true; 
 
        } 
 
        private void Izklop_Ventil_2(ref byte[] portDataOut) 
        { 
            bajt = 0; 
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            int PozicijaBita = 1; // Valj2 ima pozivijo bita 1 v bytu      
 
            Ponastavi_Bit(ref portDataOut, PozicijaBita, bajt); 
 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Image = 
imageList1.Images[(portDataOut[bajt] >> PozicijaBita) & 0x1]; 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Invalidate(); 
            StanjeSpremenljivk.blnVentil_2_Vklopljen = false; 
 
        } 
 
        #endregion 
 
        #region Vklop/izklop Motorja 
 
        private void Vklop_motorja(ref byte[] portDataOut) 
        { 
            bajt = 0; 
            int PozicijaBita = 2; //Motor ima pozicijo bita 2 v bytu  
 
            Postavi_Bit(ref portDataOut, PozicijaBita, bajt); 
 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Image = 
imageList1.Images[(portDataOut[bajt] >> PozicijaBita) & 0x1]; 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Invalidate(); 
            StanjeSpremenljivk.blnMotorVklopljen = true; 
        } 
 
        private void Izklop_motorja(ref byte[] portDataOut) 
        { 
            bajt = 0; 
 
            int PozicijaBita = 2; //Motor ima pozicijo bita 2 v bytu  
 
            Ponastavi_Bit(ref portDataOut, PozicijaBita, bajt); 
 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Image = 
imageList1.Images[(portDataOut[bajt] >> PozicijaBita) & 0x1]; 
            PictureBoxVhod[bajt, PozicijaBita].Invalidate(); 
 
            StanjeSpremenljivk.blnMotorVklopljen = false; 
 
        } 
        #endregion 
 
        #region Vklop/izklop piskača 
        private void VklopPiskaca() 
        { 
            bajt = 0; 
            int PozicijaBita = 3; //Piskač ima pozicijo bita 3 v bytu  
 
            Postavi_Bit(ref portDataOut, PozicijaBita, bajt); 
 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Image = 
imageList1.Images[(portDataOut[bajt] >> PozicijaBita) & 0x1]; 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Invalidate(); 
 
            StanjeSpremenljivk.blnPiskacVklopljen = true; 
        } 
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        private void IzklopPiskaca() 
        { 
            bajt = 0; 
 
            int PozicijaBita = 3; //Piskač ima pozicijo bita 3 v bytu  
 
            Ponastavi_Bit(ref portDataOut, PozicijaBita, bajt); 
 
            PictureBoxIzhod[bajt, PozicijaBita].Image = 
imageList1.Images[(portDataOut[bajt] >> PozicijaBita) & 0x1]; 
            PictureBoxVhod[bajt, PozicijaBita].Invalidate(); 
 
            StanjeSpremenljivk.blnPiskacVklopljen = false; 
        } 
 
        #endregion 
 
       
        #region Osveži stanje 
        private void OsveziStanje() 
        { 
             // digitalni vhodi osvežitev podatkov 
            byte portData = 0; 
            ErrorCode err = ErrorCode.Success; 
 
            for (int i = 0; i < instantDiCtrl1.Features.PortCount; 
i++) 
            { 
                err = instantDiCtrl1.Read(i, out portData); 
 
                if (err != ErrorCode.Success) 
                { 
                    timerOsvezistanje.Enabled = false; 
                    ObdelajNapako(err); 
                    return; 
                } 
                portDataIn[i] = portData; 
 
                for (int j = 0; j < 8; j++) 
                { 
                    PictureBoxVhod[i, j].Image = 
imageList1.Images[(portDataIn[i] >> j) & 0x1]; 
                         if (i == 1 & j == 1) 
                    { 
                        if (((portDataIn[i] >> j) & 0x1) == 0) 
                        { 
                            PictureBoxVhod[i, j].Image = 
imageList1.Images[1]; 
                        } 
                        else 
                        { 
                            PictureBoxVhod[i, j].Image = 
imageList1.Images[0]; 
                        } 
                    } 
 
                    PictureBoxVhod[i, j].Invalidate(); 
                } 
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            } 
 
            Zapis_stanja_vhodov(ref portDataIn); 
            Stevilo_priselih_ME(ref portDataIn); 
            Stevilo_uspesnih_skenov(); 
 
            // ko se sklad umakne s senzorja 1 pomeni, da se sporočilo 
zbriše. Pričakuje se nov sklad. 
            if (StanjeSpremenljivk.blnSenzor_1_Aktiviran == false) 
            { 
                BrisiSporocilo(); 
            } 
 
            if (StanjeSpremenljivk.blnSenzor_1_Aktiviran == true & 
StanjeSpremenljivk.blnVentil_1_Vklopljen == false) 
            { 
                tmrValj1Premik.Start(); 
            } 
 
            //če je senzor 7 aktiviran izklopi ventil in vklopi motor 
            if (StanjeSpremenljivk.blnSenzor_7_Aktiviran == true) 
            { 
                if (StanjeSpremenljivk.blnVentil_1_Vklopljen == true) 
                { 
                    Izklop_Ventil_1(ref portDataOut); 
                } 
 
                if (StanjeSpremenljivk.blnMotorVklopljen == false) 
                { 
                    Vklop_motorja(ref portDataOut); 
                } 
            } 
            else  //senzor 7 deaktiviran izklopi motor  
            { 
                if (StanjeSpremenljivk.blnMotorVklopljen == true) 
                { 
                    Izklop_motorja(ref portDataOut); 
                } 
            } 
 
            if (StanjeSpremenljivk.blnSenzor_8_Aktiviran == true) 
            { 
                if (StanjeSpremenljivk.blnVentil_2_Vklopljen == false 
& lblDogodekNadaljnjaPot.Text == "Na prepakiranje") 
                { 
                    Vklop_Ventil_2(ref portDataOut); 
                } 
 
                //odstrani dogodek in prenos v skladišče se zgodi ob 
aktiviranju senzorja 8. Se pravi ko sistem prvič ugotovi, da je aktiviran 
                if ( 
StanjeSpremenljivk.blnStanjeSenzorja_8_Spremenjeno ==true) 
                { 
                    // samo če izdelek ni za prepakiranje ga sistemsko 
prenesemo na skl. lokacijo 1036 
                    if (lblDogodekNadaljnjaPot.Text != "Na 
prepakiranje") 
                    { 
                        prenos_v_skladisce(); 
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                    } 
                    OdstraniZadnjiDogodek(); 
                } 
                StanjeSpremenljivk.blnStanjeSenzorja_8_Spremenjeno = 
false; 
            } 
 
            if (StanjeSpremenljivk.blnSenzor_9_Aktiviran == true) 
            { 
                if (StanjeSpremenljivk.blnVentil_2_Vklopljen == true) 
                { 
                    Izklop_Ventil_2(ref portDataOut); 
                } 
            } 
 
        } 
        #endregion 
 
        private void timerOsveziStanje_Tick(object sender, EventArgs 
e) 
        { 
            OsveziStanje(); 
        } 
 
        #region Zapis stanja vhodov 
        private void Zapis_stanja_vhodov(ref byte[] portDataIn) 
        { 
 
            for (int j = 0; j < 8; j++) 
            { 
 
                switch (j) 
                {   // številčenje bitov v bytu se začne z 0, 
številčenje senzorjev pa z 1. 
                    case 0: 
                        StanjeSpremenljivk.blnSenzor_1_Aktiviran = 
Convert.ToBoolean((portDataIn[0] >> j) & 0x1); 
                        break; 
                    case 1: 
                        StanjeSpremenljivk.blnSenzor_2_Aktiviran = 
Convert.ToBoolean((portDataIn[0] >> j) & 0x1); 
                        break; 
                    case 2: 
                        StanjeSpremenljivk.blnSenzor_3_Aktiviran = 
Convert.ToBoolean((portDataIn[0] >> j) & 0x1); 
                        break; 
                    case 3: 
                        StanjeSpremenljivk.blnSenzor_4_Aktiviran = 
Convert.ToBoolean((portDataIn[0] >> j) & 0x1); 
                        break; 
                    case 4: 
                        StanjeSpremenljivk.blnSenzor_5_Aktiviran = 
Convert.ToBoolean((portDataIn[0] >> j) & 0x1); 
                        break; 
                    case 5: 
                        StanjeSpremenljivk.blnSenzor_6_Aktiviran = 
Convert.ToBoolean((portDataIn[0] >> j) & 0x1); 
                        break; 
                    case 6: 
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                        StanjeSpremenljivk.blnSenzor_7_Aktiviran = 
Convert.ToBoolean((portDataIn[0] >> j) & 0x1); 
                        break; 
                    case 7: 
                        StanjeSpremenljivk.blnSenzor_8_Aktiviran = 
Convert.ToBoolean((portDataIn[0] >> j) & 0x1); 
                        
StanjeSpremenljivk.blnStanjeSenzorja_8_Spremenjeno = true; 
                        break; 
                    default: 
                        break; 
                } 
            } 
 
            StanjeSpremenljivk.blnSenzor_9_Aktiviran = 
Convert.ToBoolean((portDataIn[1] >> 0) & 0x1); 
 
            StanjeSpremenljivk.blnNapakaMotorja = 
!Convert.ToBoolean((portDataIn[1] >> 1) & 0x1); 
 
        } 
        #endregion 
 
        #region Število prispelih ME 
 
        private void Stevilo_priselih_ME(ref byte[] portDataIn) 
        { 
            int bit = 0; 
            for (int j = 0; j < 6; j++) 
            { 
                // Stanje prvih šestih senzorje je vrnjeno v bytu 
portDataIn[0] 
                bit = (int)((portDataIn[0] >> j) & 0x1); 
 
                if (bit == 0) // iščemo prvi bit v bytu, ki je 
postavljen na 0  
                { 
                    StanjeSpremenljivk.intSteviloPrispelihME = j; 
 
                    lblSteviloPrispelihME.Text = 
StanjeSpremenljivk.intSteviloPrispelihME.ToString(); 
 
                    return; 
                } 
 
            } 
        } 
 
        #endregion 
 
        #region Število uspešnih skenov  
         
        private void Stevilo_uspesnih_skenov() 
        { 
            int intStevilo = 0; 
 
            if (txtSkener1.Text != "") 
            { 
                intStevilo++; 
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            } 
 
            if (txtSkener2.Text != "") 
            { 
                intStevilo++; 
            } 
 
            if (txtSkener3.Text != "") 
            { 
                intStevilo++; 
            } 
 
            if (txtSkener4.Text != "") 
            { 
                intStevilo++; 
            } 
 
            if (txtSkener5.Text != "") 
            { 
                intStevilo++; 
            } 
 
            if (txtSkener6.Text != "") 
            { 
                intStevilo++; 
            } 
 
            lblSteviloUspesnihSkenov.Text = intStevilo.ToString(); 
 
            StanjeSpremenljivk.intSteviloUspesnihSkenov = intStevilo; 
        } 
        #endregion 
 
        private void tmrValj1Premik_Tick(object sender, EventArgs e) 
        {  
            tmrValj1Premik.Stop(); 
 
            //preverim če so vse šifre enake; 
            PreveriEnakostSifer(); 
 
            if (StanjeSpremenljivk.intSteviloPrispelihME == 
StanjeSpremenljivk.intSteviloUspesnihSkenov & 
StanjeSpremenljivk.blnSenzor_7_Aktiviran ==false & 
StanjeSpremenljivk.blnVseSifreEnake==true) 
            { 
 
                Vklop_Ventil_1(ref portDataOut); 
 
                DodajNovDogodek(); 
 
                SprazniPolja(); 
            } 
             
            if (StanjeSpremenljivk.intSteviloPrispelihME != 
StanjeSpremenljivk.intSteviloUspesnihSkenov) 
            { 
                Sporocilo("Št. ME in št. skenov sta različna"); 
            } 
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            if (StanjeSpremenljivk.blnSenzor_7_Aktiviran == true) 
            { 
                Sporocilo("Ovira na traku. Premik ni mogoč.");       
            } 
 
            if (StanjeSpremenljivk.blnVseSifreEnake == true) 
            { 
                Sporocilo("Artikli v skladu so različni."); 
            } 
 
        } 
 
        #region Preveri enakost sifer 
        private void PreveriEnakostSifer() 
        { 
           StanjeSpremenljivk.blnVseSifreEnake = false; 
 
            if (txtSkener1.Text != "") 
            { 
                strPrimerjalnaSifra = txtSkener1.Text; 
                StanjeSpremenljivk.blnVseSifreEnake= true; 
            } 
 
            if (txtSkener2.Text!="" & txtSkener2.Text == 
strPrimerjalnaSifra) 
            { 
                StanjeSpremenljivk.blnVseSifreEnake = true; 
            } 
 
            if (txtSkener3.Text!="" & txtSkener3.Text == 
strPrimerjalnaSifra) 
            { 
                StanjeSpremenljivk.blnVseSifreEnake = true; 
            } 
 
            if (txtSkener4.Text!="" & txtSkener4.Text == 
strPrimerjalnaSifra) 
            { 
                StanjeSpremenljivk.blnVseSifreEnake = true; 
            } 
 
            if (txtSkener5.Text!="" & txtSkener5.Text == 
strPrimerjalnaSifra) 
            { 
                StanjeSpremenljivk.blnVseSifreEnake = true; 
            } 
 
            if (txtSkener6.Text != "" & txtSkener6.Text == 
strPrimerjalnaSifra) 
            { 
                StanjeSpremenljivk.blnVseSifreEnake = true; 
            } 
 
        } 
        #endregion 
 
        #region Sprazni Polja 
        private void SprazniPolja() 
        { 
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            txtSkener1.Text = ""; 
            txtSkener2.Text = ""; 
            txtSkener3.Text = ""; 
            txtSkener4.Text = ""; 
            txtSkener5.Text = ""; 
            txtSkener6.Text = ""; 
 
            lblSifra1.Text = ""; 
            lblSifra2.Text = ""; 
            lblSifra3.Text = ""; 
            lblSifra4.Text = ""; 
            lblSifra5.Text = ""; 
            lblSifra6.Text = ""; 
 
            lblNaziv1.Text = ""; 
            lblNaziv2.Text = ""; 
            lblNaziv3.Text = ""; 
            lblNaziv4.Text = ""; 
            lblNaziv5.Text = ""; 
            lblNaziv6.Text = ""; 
 
            lblSarza1.Text = ""; 
            lblSarza2.Text = ""; 
            lblSarza3.Text = ""; 
            lblSarza4.Text = ""; 
            lblSarza5.Text = ""; 
            lblSarza6.Text = ""; 
 
            lblNeto1.Text = ""; 
            lblNeto2.Text = ""; 
            lblNeto3.Text = ""; 
            lblNeto4.Text = ""; 
            lblNeto5.Text = ""; 
            lblNeto6.Text = ""; 
 
            lblSteviloPrispelihME.Text = ""; 
            lblSteviloUspesnihSkenov.Text = ""; 
            lblPM.Text = ""; 
        } 
        #endregion 
 
        #region Sporočilo 
        private void Sporocilo(string Besedilo) 
        { 
            lblSporocilo.Text = Besedilo; 
            lblSporocilo.BackColor = Color.Red; 
            VklopPiskaca(); 
        } 
 
        private void BrisiSporocilo() 
        { 
            lblSporocilo.Text = ""; 
            lblSporocilo.BackColor = Color.Green; 
            IzklopPiskaca(); 
        } 
        #endregion 
 
        #region Kliči WS_ME_DATA 
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        private void me_data(string AI21, out 
WS_ME_DATA._ppobjr_meDataResponse export) 
        { 
            WS_ME_DATA.ws_me_data ws = new WS_ME_DATA.ws_me_data(); 
 
            WS_ME_DATA._ppobjr_meData import = new 
WS_ME_DATA._ppobjr_meData(); 
 
            export = new WS_ME_DATA._ppobjr_meDataResponse(); 
 
            import.Ai21 = AI21; 
 
            export = ws._ppobjr_meData(import); 
        } 
 
        #endregion 
 
        #region Kliči WS_PRENOS_V_SKLADISCE 
        private void prenos_v_skladisce() 
        { 
            WS_PRENOS_ME_V_SKLAD.WS_PRENOS_ME_V_SKLAD ws = new 
WS_PRENOS_ME_V_SKLAD.WS_PRENOS_ME_V_SKLAD(); 
            WS_PRENOS_ME_V_SKLAD._ppobjr_prenosMeVSkladisceResponse 
export = new WS_PRENOS_ME_V_SKLAD._ppobjr_prenosMeVSkladisceResponse(); 
            WS_PRENOS_ME_V_SKLAD._ppobjr_prenosMeVSkladisce import = 
new WS_PRENOS_ME_V_SKLAD._ppobjr_prenosMeVSkladisce(); 
            ME = new 
WS_PRENOS_ME_V_SKLAD.HumExidv[StanjeSpremenljivk.intSteviloUspesnihSkenov]; 
             
            foreach (Control kontrola in this.grbSkenerji.Controls) 
            { 
                if (kontrola.Name.StartsWith(@"txtSkener")) 
                { 
                    if (kontrola.Text != "") 
                    { 
                    ME[Convert.ToInt16(kontrola.Name.Substring(9))-1] 
= new PosodobitevStrege.WS_PRENOS_ME_V_SKLAD.HumExidv(); 
                    ME[Convert.ToInt16(kontrola.Name.Substring(9)) - 
1].Exidv = ((TextBox)kontrola).Text.PadLeft(20, '0'); ; 
                    } 
                } 
 
            } 
            
            import.CtExidv = ME; 
            import.SkladiscnaLokacija="1036"; //določeno v sistemu SAP 
 
            export = ws._ppobjr_prenosMeVSkladisce(import);     
        } 
        #endregion 
 
        #region txtSkener1_TextChanged 
        private void txtSkener1_TextChanged(object sender, EventArgs 
e) 
        { 
 
            me_data(txtSkener1.Text, out export); 
 
            foreach (WS_ME_DATA._ppobjr_meDataS row in export.Itab) 
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            { 
                if (row.Naprepakiranje== "X") 
                { 
                    StanjeSpremenljivk.blnNaPrepakiranje = true; 
                } 
                else 
                { 
                    StanjeSpremenljivk.blnNaPrepakiranje = false; 
                } 
 
                lblSifra1.Text = row.Matnr; 
                lblNaziv1.Text = row.Maktx; 
                lblSarza1.Text = row.Charg; 
                lblNeto1.Text = row.Ntgew.ToString(); 
                lblPM.Text = row.Delovnomesto; 
                 
 
            } 
        } 
        #endregion 
 
        #region txtSkener2_TextChanged 
        private void txtSkener2_TextChanged(object sender, EventArgs 
e) 
        { 
            me_data(txtSkener2.Text, out export); 
 
            foreach (WS_ME_DATA._ppobjr_meDataS row in export.Itab) 
            { 
                lblSifra2.Text = row.Matnr; 
                lblNaziv2.Text = row.Maktx; 
                lblSarza2.Text = row.Charg; 
                lblNeto2.Text = row.Ntgew.ToString(); 
            } 
        } 
        #endregion 
 
        #region txtSkener3_TextChanged 
        private void txtSkener3_TextChanged(object sender, EventArgs 
e) 
        { 
            me_data(txtSkener3.Text, out export); 
 
            foreach (WS_ME_DATA._ppobjr_meDataS row in export.Itab) 
            { 
                lblSifra3.Text = row.Matnr; 
                lblNaziv3.Text = row.Maktx; 
                lblSarza3.Text = row.Charg; 
                lblNeto3.Text = row.Ntgew.ToString(); 
            } 
        } 
        #endregion 
 
        #region txtSkener4_TextChanged 
        private void txtSkener4_TextChanged(object sender, EventArgs 
e) 
        { 
            me_data(txtSkener4.Text, out export); 
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            foreach (WS_ME_DATA._ppobjr_meDataS row in export.Itab) 
            { 
                lblSifra4.Text = row.Matnr; 
                lblNaziv4.Text = row.Maktx; 
                lblSarza4.Text = row.Charg; 
                lblNeto4.Text = row.Ntgew.ToString(); 
            } 
        } 
        #endregion 
 
        #region txtSkener5_TextChanged 
        private void txtSkener5_TextChanged(object sender, EventArgs 
e) 
        { 
            me_data(txtSkener5.Text, out export); 
 
            foreach (WS_ME_DATA._ppobjr_meDataS row in export.Itab) 
            { 
                lblSifra5.Text = row.Matnr; 
                lblNaziv5.Text = row.Maktx; 
                lblSarza5.Text = row.Charg; 
                lblNeto5.Text = row.Ntgew.ToString(); 
            } 
        } 
        #endregion 
 
        #region txtSkener6_TextChanged 
        private void txtSkener6_TextChanged(object sender, EventArgs 
e) 
        { 
            me_data(txtSkener6.Text, out export); 
 
            foreach (WS_ME_DATA._ppobjr_meDataS row in export.Itab) 
            { 
                lblSifra6.Text = row.Matnr; 
                lblNaziv6.Text = row.Maktx; 
                lblSarza6.Text = row.Charg; 
                lblNeto6.Text = row.Ntgew.ToString(); 
            } 
        } 
        #endregion 
 
        #region Osveži prihajajoče dogodke 
        // prihajajoči dogodek, ki se bo izvedel zapiše na ekran. Gre 
za nadaljno pot sklada in se zgodi ob aktiviranju senzorja 8 
        private void OsveziPrihajajoceDogodke() 
        { 
            if (lstSkladi.Count > 0) 
            { 
                string[] vrstica = lstSkladi[0]; 
 
                lblDogodekSifra.Text = vrstica[0]; 
                lblDogodekNadaljnjaPot.Text = vrstica[1]; 
            } 
            else 
            { 
                lblDogodekSifra.Text = ""; 
                lblDogodekNadaljnjaPot.Text = ""; 
            } 
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        } 
        #endregion 
 
        #region Odstrani zadnji dogodek 
        private void OdstraniZadnjiDogodek() 
        { 
            if (lstSkladi.Count > 0) // if uporabljen da ne moremo 
brisati iz že praznega List-a 
            { 
                lstSkladi.RemoveAt(0); 
                OsveziPrihajajoceDogodke(); 
            } 
        } 
        #endregion 
 
        #region Dodaj nov dogodek 
        private void DodajNovDogodek() 
        { 
            vrstica = new string[2]; 
            vrstica[0] = txtSkener1.Text; 
            if (StanjeSpremenljivk.blnNaPrepakiranje == true) 
            { 
                vrstica[1] = "Na prepakiranje"; 
            } 
            else 
            { 
                vrstica[1] = "V hladilno celico"; 
            } 
 
            lstSkladi.Add(vrstica); 
            OsveziPrihajajoceDogodke(); 
        } 
        #endregion 
 
    } 
} 
         
 
Priloga 2: Funkcijska modula v programskem jeziku Abap (SAP) 
Modul pridobi podatke o manipulacijski enoti . 
 
FUNCTION /PPOBJR/ME_DATA. 
*"-------------------------------------------------------------------- 
*"*"Local Interface: 
*"  IMPORTING 
*"     VALUE(AI21) TYPE  EXIDV 
*"  EXPORTING 
*"     VALUE(ITAB) TYPE  /PPOBJR/ME_DATA_T 
*"-------------------------------------------------------------------- 
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  DATA: wa_itab LIKE LINE OF itab. 
  DATA: ntgew TYPE ntgew, 
        venum TYPE venum, 
        delovno_mesto TYPE arbpl, 
        matnr TYPE matnr, 
        charg TYPE charg_d, 
        maktx TYPE maktx, 
        skltaraemb TYPE /ppobjr/taraw2. 
 
CALL FUNCTION 'CONVERSION_EXIT_ALPHA_INPUT' 
    EXPORTING 
      input  = ai21 
    IMPORTING 
      output = ai21. 
 
  SELECT SINGLE venum ntgew INTO (venum, ntgew) FROM vekp WHERE exidv = ai2
1. 
  SELECT SINGLE arbpl INTO delovno_mesto FROM /spdgs/pdaoe1 WHERE /ppo
bjr/exidv = ai21. 
  SELECT SINGLE matnr charg INTO (matnr, charg) FROM vepo WHERE venum = ven
um. 
  SELECT SINGLE maktx INTO maktx FROM makt WHERE matnr = matnr AND spras = 
5. "spras 5 je jezik slovenščina 
  SELECT SINGLE /ppobjr/taraw2 INTO skltaraemb FROM mara WHERE matnr = matn
r. 
 
  CALL FUNCTION 'CONVERSION_EXIT_ALPHA_OUTPUT' 
    EXPORTING 
      input  = matnr 
    IMPORTING 
      output = wa_itab-matnr. 
 
  wa_itab-charg = charg. 
  wa_itab-ntgew = ntgew. 
  wa_itab-maktx = maktx. 
  wa_itab-delovnomesto = delovno_mesto. 
 
  IF ( skltaraemb > 0 ). 
    wa_itab-naprepakiranje =  'X'. 
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  ELSE. 
    wa_itab-naprepakiranje =  ''. 
  ENDIF. 
 
  APPEND wa_itab TO itab. 
 
ENDFUNCTION. 
 
 
Modul naredi kvantitativni premik zaloge iz proizvodnje v skladišče. 
 
FUNCTION /PPOBJR/PRENOS_ME_V_SKLADISCE. 
*"---------------------------------------------------------------------- 
*"*"Local Interface: 
*"  IMPORTING 
*"     VALUE(SKLADISCNA_LOKACIJA) TYPE  LGORT_D 
*"     VALUE(CT_EXIDV) TYPE  HUM_EXIDV_T 
*"  EXPORTING 
*"     VALUE(STATUS) TYPE  XFELD 
*"---------------------------------------------------------------------- 
data:it_premakni_v TYPE hum_data_move_to_t, 
     wa_premakni_v TYPE hum_data_move_to, 
     ef_posted TYPE sysubrc. 
 
CLEAR: ef_posted. 
wa_premakni_v-lgort = skladiscna_lokacija. 
APPEND wa_premakni_v TO it_premakni_v. 
 
" funkcija "/PPOBJR/HU_MOVEMENT" kliče standardni SAP BAPI 
"(Business Application Programming Interface) "HU_CREATE_GOODS_MOVEMENT" 
  CALL FUNCTION '/PPOBJR/HU_MOVEMENT' 
    EXPORTING 
      if_event             = '0006' 
      if_simulate          = ' ' 
      if_commit            = 'X' 
      if_tcode             = 'HUMO' 
*   IS_IMKPF             = 
      it_move_to           = it_premakni_v 
      it_external_id       = ct_exidv 
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    IMPORTING 
      ef_posted            = ef_posted. 
 
  IF ef_posted = 1. 
    status = 'X'. 
    COMMIT WORK AND WAIT. 
  ELSE. 
    status = ''. 
    ROLLBACK WORK. 
  endif. 
 
ENDFUNCTION. 
 
 
 
 
 
